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(§) Neigungsgeber fur ein Fahrzeug mit einem Auf bau 

(§) Es wird efn Neigungsgeber (N) fur din Fahrzeug {F) mft 
Aufbau (A) zur Ermittlung des Neigungswinkels (a) des 
Aufbaus.(A) gegemiber der Hortzbntalen (H) quer zur 
Fehrtrichtung angegeben. Der Neigungswinkel (a) wird 
debet durch Messen der Drehrate (da/dt), mit der sich der 
Aufbau quer zur Fahrtrlchtung dreht gemessen und aus 
diesem Wert der Neigungswinkel (a) berechnet Dieser Wert 
des Neigungswinkels kann In einem ersten Anwendungsbei- 
spiel einem Warngerat zugefuhrt werden, das bef Ober- 
schreiten eines kritischen Wertes des Neigungswinkels (a) 
oder der Drehrate (da/dt) ein Wemsignal abgtbt. Anstelle 
des Warnstgnats kann auch ein Funktionssignal abgegeben 
werden, das die Fahrweise des Fahrzeuges, z. B. uber die 
Bremse oder das Gaspedaf, beetntrichtigt. tn einem wefte- 
ren Anwendungsbeispiel wird das Ausgangssignal des Nei- 
gungsgebers einem Neigungskompensator zugefuhrt, der 

m den geneigten Aufbau (A) wieder in die Horizontals aufrich- 

f tet 

* Als Sensor zum Ermitteln der Drehrate eignen sich beson- 
ders Faserkreisel, die unter Ausnutzung des Sagnac-Effekts 
wirken. 
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Die Erftodung betriflt einen Neigungsgeber gemaB FunW nsprinzip 

Aiupruch 1. ifl Fau~.uj.-n e inee- s sind an und fur sich gesehen schon z.Rausder Zeit- 

» SfSSS&tSSSSrSB: 

Erne Neigung des >™» zJl bent ^^h- ^ngto der Faser gefflSt werden. Dreht «ch nun die 

ren einer Kurve e ^ h A ^ * e „™^f * J^^nd Smueumihre Zyunoerachse, tritt der sogenennte Sag- 
kraft unterbegen. £ % i ^^^^^ t ^l^ nac-Effekt auf, der eine Phasenverschiebung der beiden 
die proportional der ^ e "^ r ^^_S^ 13 KLdel zueinander bewhkt Dfe Phnsenverschie- 
K«™«^ m ^ bung istdabei proportional zurDrehrate. DiesePhasen- 

^.tf^^&^^^^^Sc^^. verfchiebung wird in einer an und ttr sich bekannten 

kXanlus^^und^ elektnschen ^^P^^ZSS 

wite sich eine Summenkraft die am Aus diesem Ergebms wird der Drehwinkel, deDAitSpu- 

to le bei der Drehung erfahren hat. errectoet Ke Mes- 
£S ^berhXder lahrbahn liegt. bewirkt sie ein sungerfolgt dabei auf em raumfestes Bezugssyrtem be- 

^me^sToDmoment wird im allgemeinen durch die ^Faserkreisel eignet sich dutch , seine mechanische 

kS*KE?KS^^ so- Robu^theit und seme 

FahrzeuggeschwinAgkeit dem jeweffigen Knr- 25 ges Gewicht ^n^^ ' v!™^^efF^ 

ye™ adius angepaBt ist. und le Ladung eines Fahrzeu- Em werterer Vortefl ^Vflf«NtoB» 

«^«h«^kf oder dfc s Fahrzeugeigenschaften Eine solche Drehrate entspncht etwa emer Auslen- 

h6ht a«»«ebaut j «t oftfdj. "™*™*25SSl kungsrate des Aufbauschwerpunktes S urn <U mm/s. Da 

^ e Sr5^d^anS^»^ 35 Kppgefahr bei Auaen&gen de^werpunk^ 

fafolgf der ' Flie hSkum es auch bei noch sicherem oberhalb von etwa W mbegmnt, enttpncht der Faser- 

KnSrtuSttnM kreisel emer Genamgkeatsklasse von 

GrfaSrKerdings das Kurvenverhalten von Kippgefahr istdann groB. wenn bereits groBeWnkelo 
Tank^ernweU bei Tanks ohne Scbotten die bewegli- mit groBen Drehraten do/dt zusammentreff en, jedoch 
cteTSssIgkeit nacb^auBen- stromt, eine parabel- Uem,weimbeigroBemameDrelpted^dtgegenNuU 
KVoKKe so d enSchw P erpunkt « geht Aus der .fahrdynamischen ^enschaf^toesbe- 
ebenfaUs nach auBen veriagert Dadurch wird die Ge- stimmten Fahrzeugs ergeben sich the; ^toga^ 
fahrdesKippensschwervorhersehbarerhfiht nicht zulSssigen Ve^e von a und do/dt die im Aus- 

- „ p-filj im _ die Aufeabe zuerunde. einen werterechner zu berttcksichtigen sind. 
t ecSscl™X^ Der Faserkreise. ist unterhalb des Aufbaus A so ange- 

bwso^e erne Sete Anordnung eines solchen Nei- 50 bracht, daB seine Drehachse parallel zur Fahrzeugachse 
lm«Til« Lr ReSurierune des Kiopmoments anzu- ausgerichtet ist Dabei ist der Ort der Befesugung nicht 
gungsgebeis zur Reduzierung des wppmomenxs an* we$ e ntlich> de nn eine Neigung des Aufbaus A fuhrt auch 

g WeAufgabewirddurchdieMerkmaledesAnspruchs zu einer Neigung ;der gesamten Ladefttche, wenn diese 

i ^^£SS£a;csu m <- . a e^r^^N d an N d ei T^ m r 

Unte^rflchenzuenmenmen. dabei nichtin unmittelbarer "^tinF***^** 

Mehrere Ausf Ohrungsbeispiele der Erfindung sind an- gebracht sein, sondern ae kami ach z. R auch im Motor- 
hand der Fig. 1 und 2 beschriebeitEszeigen: raumoderinderFalurerzenebermdeii. • 

Rg. 1 ein ernes Ausftthrungsbeispiel eines Fahrzeu- to einem ersten Anwendungsbeispiel ^werden die d„ 
ges rait einemKippwamgeratschematisch in der Ruck- eo Neigungswinkel a oder die Drehrate do/dt enthalten- 

ansirfit abeebUdet. und den Ausgangsdaten des Neigungsgebers N emem Kipp- 

Rk. 2 em zweites Ausftthrungsbeispiel eines Fahrzeu- Warngerflt zugeftthrt, das ein Wppagnal abgrn^sobald 

ges^it einem Neigungskompensator. ebenfatts in der der Neigungswinkel a des A "^ A J e S^^" 

lnpW«naeht abeebUdet Honzontalen quer zur Lfingsnchtung des Fahrzeuges F 

lS.lU?ek em« Ausftthrungsbeispiel eines Nei- as einen vorgegebenen SchweUwert 05c oder daK/dt Ober- 

Kungsglbers N und dessen Anordnung in einem Fahr- steigt Das Kipps ignal kann sowohl em Watnagnal als 

zeuf F abgebudet Die Fig. 1 zeigt die ROckansicht eines auch ein Signal sein, das etnen Eingnff m die Funkttons- 

l^^Se^ Fmu emem schematisch abgebildeten weise des Fahrzeuges. z. B. Bremsen oder Gas. bewn-kt 
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daL Kippsignal fttr unterscbirfhdie Werte des Ne. ^ t Q Vorrichtnng V gegeben. die m der 

gMgswtekels a oder der Dre^ate ^dt m me toere g^f^ nAufbau Aindie H orizontale zurflckzudre- 

& aufeuteilen. So wird z.B. beun ^£ e ?f"£* 5 ^ Ab weichung wird vom Neigungsgeber erfaBt 

emen Schwellwertes ai oder da, erne opusche Anzeige ^ ^ Ne igimgskompensator NK. ausgegkchen. 

KhVerhaus aktiviert, bei Erreichen £SSS "des Aufbaus A kann hydraulisch Ober «• 

£bwel)wertesa 2 oderda^^ 2SS»5 wie in Rg.2 angedeutevoder elektnsch 

nungabgegeben,beiEneK^enemesnochh6berMOTt Qbereine nLinearantrieberfolgen. 

?en IchweUwertes a 3 oder daj/dt 10 Anderung des Scbwerpunktes A kann audj 

schesROtteln.z.B.desFahremttesoderdMUnkrade^ ^» VersSbung des Aufb^Teflendma ,oder 

Bei Erreichen eines vierte^ .ScbweUwert« i* .oder ^ A ^ auVCTbmd e n erTeBeerre K htwerden.D,e 

dw/dtertolgtderEtagriffindieFu^^ ™ rw Webungverlauftda b eiquerzurlJU.gsi^ttingdes 

&euges.DiegenannteneinzeteenMaBnatoenkfin £££ "*d war ^ e inen von der Art des Aufbaus 

nennattolkhauchmandererReiherfojge^^ .5 F^brzeug ^ 

ner anderen Zusammensetzung erfolgen. r dej . ^^^el des Aiifbaus ist, 

Kipp-Warngertt hat den Vorteu, daB es nachtr&gUch V^| erdieNeigungverumchen d e n Kraft entge- 

eingebaut werden kann. „,„_j. n ee „ 

Die Ausgangswerte des Neigungsgebers N werden g die einen Neigungswinkel a durch Ver- 

zum Erzeugen des Kipps gnals auf emeReAneremhe« M m de8 Aufbaus> TeUen davon oder mrt 

gerahrt,taderdieSch W euwene^ dTesen befestigten Teuen kompensjert, eignen aeh be- 

stufen und/oder Funkuonsstufen ' sondersfflrineNacto^gvonFahrMngen. 
Durch Vergleich momentaner W«te « WV Hemente zur Kompensation des Neigungswin- 

winkels oder do/dt der Drehrate a*. ke fc a kSnnen auch BestandteUe des Fahrwerks FW 
SchweUwertenermitteltderR^erd^jew^vor^ * «^ Q Fedenmg ^ Lenkung. und 

seheneKippsignaldasdannaberAeRechnereinheitan s ^ ^„ dm ^ wcnn getrennt regelbare hyclro- 
die jeweilige Wam-Funktk»nseinhe«t gelerter w^ und Federelemente zur Kompensaaon des 

dort durch eine entsprechende Emheit ein Warnsignal P™™^ ek herangezog en werden. In diesen Fal- 
oder Funktionssignal erzeugt . - len | onne n Fahrwerk und Aufbau als Einheit betrachtet 

Nahezu iedes Fahrzeug hat einen gefederten AutDau. 30 ~r 
Die Forderung ist u. a. durch die Unge der Federwege we ™** ^ deins ^ ag fet ebenfalls eine ntttzliche In- 
cKkSS AuBerdem sind foSuK U^rsch'eidung von Neigungen infolge 

Anschlage begrenzt Hieraus ergetensichdie ™ Kurvenfahrt und solchen infolge einer zwar gera- 
te for die Ermittlung der kntischen Wer^ ^i denen von Fahrtrichtung gene i g ten S&aBe, z. B. 

emeKippgefahrvorUegtEtaGre^ertdesNegnngs 35 ^ " y ^ HaBglage . Bc i geraden Fahrten kaim (lann 
winkels « ist gegeben, wenn der Fah«eu g au^u A auf «^ ^ ^ Neig 1 ingsko mpensatio B l gegebe- 
der KurvenauBenseite sich so weit ncgt ^Btemtw ttou^ obwoU ^ ^ dann von 

SchwellwertedefmiertwerdeadjedasHeraMah^^ acn au{g ^ omme n werden. Dabei werden Z.R 

Kippgefahr signalisieren. Dabe, kann auch ^^^^ ^ d £ Aufba us A je ein oder mehrere Hy- 

Udung, z.B. wegen der Rutschgefahr, beriicksichtigt ^^^Lj ^ verteflt , daB die von diesen auf zimeh- 

werden. . „, . . _ . „„. menden Krtfte der maximalen Zuladung fttr den Auf- 

Wird z. B. als Fahrzeug F em Nuttfahrzeug : herange ^i^e^l^grfahigkeh angepaBt sind Je mehr 

zogen und dieses ungleichmaB.g beladen ,4™ > kanne^ S m ^ ve 7w3 werden, desto kieiner k6nnen diese 

ne Neigung des Nutzfahrzeuges F schon Sd desto schneHer sind sieverstellbar. Die Stenrpel 

aufueteaDieseNegungkannflberdenN^^^^^^ Seitestodttb^refaeDnickrtagleitimgmhem^ 

Nautomatischernuttelt, und Ober _den Rf^^J™ 50 ^bundeaJedederbeidenD™^^ 

weitere Betrachtungherausgemittelt werden Kern Bt verounc , Wechseltakt afbeitet Dies 

es suinvoll, den Rechner rnn Inf ormanonen dartber m emer ^urucKp konst ante Menge an 

versorgen,obsichdas ^lurch r e SSam H^aunkHuIsigkeit umpLpt. je nachdem. welche Sei- 

oderob essteht Welter kann ^durch emen zweitea ^am . j Aufbaus gehoben werden soU. 

Fahrwerk FW befestigten Neigungsgeber ermrtteh 55 te ^""^i^, ^ ^ e ^ vo n der Rech- 

werden. ob die statische Schraglage tatsachhch durch ^' U ^K ^ ™ me jj^ V on Eingangsdaten 

rbungleichmaBiges Beladen d£S*« ^ ^aTm der DrehwlnkS^d 

Untergrund, auf dem sich das Fahrzeug befinde^ ^u ™ D ^ ade ^ sd ^ Weitere Daten kdnnen von Sen- 
ruckzuJOhren ist Diese Information 1st dem Rechner ^ ™^ a g m £^T, Lotgeber und Temperaturmes- 

8b Sf SSK ^t-Sl^t ^rSSr Hefert den DiKerenzdruck zwi- 
dungsgemaBen Neigungsgebers werdenj lie Ausgangs ^ rechter und linker Seite des Aufbaus. Er ist bei 

sT nS^ ^F 05 ^ mi wd sttigt "* wacbsender 

des Aufbaus A abhangig von der des Neigung- « kraft^ au{ emfache Weise die 

winkels a. in seiner Lege' "^jfiggf^ pSon des zwehen Faserkreisels Obernehmen und 
SuSe^S^S^ d^n erseuen. Cber den Ltmesser wird auch me Be- 
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zugsrichtung (Horizontalc) gemessen, gcgcnttbcr der 
dcr vom Faserkreisel crmittclte Neigungswinkcl gemes- 
sen wird Die Bezugsrichtung wird dabei automation, 
z, R durdi betatigen der ZOndung vor Fahrtantntt er- 
mittelt Bei ihrer Ermittlung kann auch eme statiscne 
Schrfiglage des Aufbaus A mitberttcksichtigt WCTden. 

Die Temperatur 1st nfltzlich zur Berechnung des Hieh- 
kraftbedingten Druckes, der durch den temperaturbe- 
dingten Druckantea (Ausdehnungskoeffizienten der 
Hydraulikfltoigkeit)verfalschtwird. 

Bei dem auch in Tig. 2 abgebfldeten Ausfflhrungsbei- 
spiel liegt der Drehpunkt D for den Aufbau A unterhalb 
seines Schwerpunktes S. Die Anhebung des Aufbaus 
erfolgt dann auf dcr KurvenauBenseite. Legt man je- 
doch den Drehpunkt D fur den Aufbau A fiber den 
Schwerpunkt S des beladenen Aufbaus, dann wird man 
den Regelablauf umkefaren. Der Aufbau A wird dann 
auf der Kurveninnenseite angehoben. Der Schwerpunkt 
S wandert dann ebenfalls zur Kurveninnenseite und die 
Rader werden dort mehr belastet 

Nachteilig bei dicser Methode ist jedoch die Verstar- 
kung der Neigung nach auBen. Sie kommt daher nur fQr 
voile Flflssigkeits- oder Schttttgutbehalter in Frage, 

Bei der Verwendung von automatiscben Stempeln 
kann der Energieverbrauch des Neigungskompensators 25 
minimicrt werden, indem der von einem Dnicksj^cher 
aufgebaute Hochdruck zur Neigungskompensauon bei 
Wegf all des Bedarfs fiber eine Pumpe wiederum in den 
Hochdruckspeicher gepumpt wird und diesen Hoch- 
druckspeicher dabei nachladt . 30 

Die Erfindung wird vorteilhafterweise bei steuerba* 
ren grdBeren Fahrzeugen z. B. in Lastkraftfahrzeugen, 
eingesetzt Sie bietet beira Transport von Gefahrengut, 
z. B. durch Tanklastf ahrzeuge, auf grund der erreichba- 
ren hohen MeBgenauigkeit des Neigungswinkelgebers 35 
etaeverbesserteSicherheitsstufe. 

Als Aufbau des Fahrzeuges kann Z.B. ein Schfittgut- 
behalter, ein tank ffir eine Flfissigkeit, eine Halterung 
fQr einen Container oder auch der Sattel eines Sattel- 
schleppers, oder die Zapfenseite des Auflegers des Sat- 40 
telschleppers angesehen werden. Bei Bussen stellt der 
Fahrgastraum den Aufbau dar und es kann der Nei- 
gungswinkel der Sitze oder Sitzgruppen aus Komfort- 
grfinden kompensiert werden. ^ 

Patentansprfiche, 

1. Neigungsgeber (N) ffir ein Fahrzeug (F) mit ei- 
nem Aufbau (A) zur Ermittiung des Neigungswin- 
kels (a) des Aufbaus (A) gegenuber der Horizonta- 
len (H) quer zur Fahrtrichtung des Fahrzeuges (F) 
fiber die Messung der Drehrate (da/dt), mit der sich 
der Aufbau in Richtung des Neigungswinkels (a) 
dreht 

2. Neigungsgeber nach Anspruch 1, dadurch ge- 55 
kennzeichnet, daB der Neigungswinkel (a) in einem 
Inertialsystem ermittelt wird 

3. Neigungsgeber nach einem der Ansprfiche 1 
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB der Neigungs- 
winkel (a) fiber einen optischen Faserkreisel mit so 
einer Faserspule, der unter Ausnfltzung des Sag- 
nac-Effekts wirkt, ermittelt wird 

4. Neigungsgeber nach Anspruch 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Mittelachse der Faserspule 
des Fascrkreisels parallel zur Fahrzeuglftngsachse 65 

luttppwarngerat mit einem Neigungsbercich nach 
einem der Ansprfiche 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
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net, daB nach Oberschreitung eines kritischen Wer- 
tes des Neigungswinkels (a) oder der Drehrate (da/ 
dt) ein Warnsignal erzeugt wird 

6. Kippwarngerat mit einem Neigungsgeber nach 
einem der Ansprfiche 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB bei Vorliegen verscniedener kritischer 
Werte abhangig vom Neigungswinkel (a) oder der 
Drehrate (da/dt) unterschiedliche Warnsignale ab- 
gegeben werden. 

7. Neigungskompensator mit einem Neigungsge- 
ber nach einem der Ansprfiche 1 bis 6, dadurch 
gekennzeichnet, daB ereme Vorrichtung zur Bewe- 
gung des Schwerpunktes (S) des Aufbaus (A) quer 
zur Fahrzeuglangsrichtung abhangig vom Nei- 
gungswinkel (a) aufweist, durch die der Neigungs- 
winkel (a) auf ein Minimum regelbar ist 

8. Fahrzeug mit einem Neigungskompensator nach 
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Auf- 
bau (A) des Fahrzeuges (F) in Langsrichtung des 
Fahrzeuges (F) drehbar gelagert ist und durch die 
Vorrichtung zur Bewegung der Neigungswinkel (a) 
regelbar ist 

9. Fahrzeug mit einem Neigungskompensator nach 
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Auf- 
bau (A), Teile davon oder mit dem Aufbau verbun- 
dene Teile quer zur Langsachse.durch die Vorrich- 
tung zur Bewegung verschiebbar sind 

10. Vorrichtung zur Verhinderung des Kippens ei- 
nes Fahrzeuges mit einem Neigungsgeber nach ei- 
nem der Ansprfiche 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB nach Oberschreiten eines kritischen Wer- 
tes des Neigungswinkels (a) oder der Drehrate (do/ 
dt) eine Geschwmdigkeitsverringerung des Fahr- 
zeuges bewirkt wird 

Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 



- Leerseite - 



■i 




30806^/414 



